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Общая характеристика работы 
Актуальность темы. Исторические сведендя. 
В математической теории оптимальных процессов, лежащей на сты-
ке теории дифференциальных уравнений и вариационного исчисления, 
начиная с первых моделей 50-х годов, одной из основных проблем явля-
ется проблем?, синтеза оптимальных систем. 
Эта проблема заключается в построении функции называе-
мой синтезирующей функцией данной задачи и представляющей собой 
значение оптимального управления при условии, что в момент времени 
t система находится в точке х. Если известна синтезирующая функ-
ция, то техническое осуществление оптимального хода процесса может 
быть произведено по схеме с обратной связью. Поэтому умение ре-
шать проблему синтеза очень важно в различных прикладных задачах 
оптимального управления. 
Крупнейшие достин^ния математической теории оптимальных про-
цессов —* принцип максимума JI.C. Понтрягина [2, 6] и метол дина-
мического программирования Р. Беллмана [1] — являются основными 
средствами решения проблемы синтеза оптимальных систем. 
Синтезу оптимальных систем посвящено огромное количество ра-
бот. Тем не менее получить явное аналитическое выражение для син-
тезирующих функций оптимальных систем удается лишь с редких слу-
чаях. Отметим работы JI.C. Понтрягина, В.Г. Болтянского, Р.В. Гам-
крелидзе, Е.Ф. Мищзнко [2, 6], Н.Н. Красовского [4], A.M. Летова, [5]. 
А.А. Фсльдбаума [7]. 
Данная диссертационная работа посвящена решению проблемы по-
строения функций, синтезирующих семейства оптимальных траекто-
рии линейных стационарных задач оптимального управления с квадра-
тичным критерием качества с помощью уравнений принципа макси-
мума Л.С. Понтрягина. 
Отправными исследованиями язляются исследования А.П. Хромова 
[8] — [11] проблемы построения синтезирующих функций для линей-
ных задач с квадратичным критерием качества. В его работах рас-
сматриваются всевозможные задачи оптимального управления линей-
ной стационарной управляемой системой n-го порядка со ска!ярным 
управлением 
x(t) = Ax(t) + bu(t), t e [<b,f|], t0 < tu (1) 
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где M — постоянная положительно определенная матрипа размера 
п х //. без ограничения на управление при различных условиях, свя-
зывающих значения траектории на концах временного отрезка. С ис-
пользованием соотношений принципа максимума Л.С. Понтрягина [б] 
x(t) = Ax(t) + 
ip{t) = -ATip{t) + 2Mz{t)y (3) 
где %>(t) = (^i(f), ^ 2(^ )1 • • • 1 Фп{г))т — непрерывная вектор-функция, из 
множества оптимальных траекторий рассматриваемых задач выделены 
г?-параметрические семейства 
Mkiv = {х(0 € Ц^оЛрР € R" : x(t) = ФMiDp + d)}. 
где — первые п строк фундаментальной матрицы решений си-
стемы (0.3), D — постоянная матрица размера 2п х п ранга п. d — 
постоянный вектор размера 2n, р есть вс-к^ор-параметр размерности 
п. Построены функции u{t, .г), для которых справедливы следующие 
утверждения: 
1) если вектор-функция x(t) есть решение системы 
£ = Ах 4- bu(t,x), (4) 
и R(x(t)) непрерывна на множестве iV, то x(t) является функцией се-
мейства Mn^.rf; здесь Щх) = (Ri(x), R2(x),..., Д „ (я ) ) г , 
I ' hAvTi^T^b'lV;0 i ЬКА j 
К ft. Л0БЛЧЕЕСКСГ0 j 
I КАЗДвад: fO'-. yH'HEfcPP-nEsA ] 
ЯМ = -2(Л/л. Л?-"-!Ь) - - Ac,6) -
-2pn- , - i (х - Ах,Ь) - £t ^  | - г = О.п — 1, 
jRt,(x) = —2(ir — Ax,b), А\ — та же матрица, что и матрица .4, только 
последняя строка состоит из нулей, N — множество нулей функции 
det (fttMZ?); 
2) если x(t) является функцией семейства М ^ ^ , то x{t) удовлетво-
ряет системе (4) и непрерывна на множестве N. 
Такие функции х) А.П. Хромовым были названы функциями, 
синтезирующими семейства М^я^. В работе В.В. Корнева [3] исследо-
вались точки, в которых синтезирующие функции обращаются в бес-
конечность (точки множества нулей функций det^j(£)/))). Показано, 
что таких точек — конечное число. 
Цель работы. 
Распространить подход А.П. Хромова к проблеме синтеза для ли-
нейной системы с квадратичным критерием качества и следующих слу-
чаях: 
1. построение синтезирующих функций для к—параметрических, 
1 < к < 2п, семейств оптимальных траекторий задач оптимального 
управления (1),(2) при неотрицательно определенной матрице М и усло-
виях. связывающих значения траектории на концах временного от-
резка; 
2. построение синтезирующих функций для к—параметрических. 
1 < к < (s + 2семейств оптимальных траектории задач оптималь-
ного управления (1),(2) при неотрицательно определенной матрице М 
и условиях, связывающих значения траектории на концах и в конечном 
числе $ внутренних точек временного отрезка. 
Методика исследований. 
Используются методы математической теории оптимального упра-
вления, теории дифференциальных уравнений и функционального ана-
лиза. 
Науч(ная новизна. 
Основные результаты, полученные в диссертации: 
1. построены функции, синтезирующие к—параметрические, 
1 < к < 2п, семейства оптимальных траекторий задач оптималь-
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ного управления (1),(2) при неотрицательно определенной матрице М 
и условиях, связывающих значения траектории на концах временного 
отрезка; 
2. построены функции, синтезирующие к—параметрические, 
1 < к < (s + 2)п, семейства оптимальных траекторий задач оптималь-
ного управления (1),(2) при неотрицательно определенной матрице М 
и условиях, связывающих значения траектории на концах и в конечном 
числе $ внутренних точек временного отрезка. 
Все результаты являются новыми и приводятся с полными доказа-
тельствами. 
Практическая и теоретическая ценность. 
Работа носит теоретический характер. Полученные результаты мо-
гут быть использованы в математической теории оптимального упра-
вления при построении синтезирующих функций. 
Апробация работы. 
Результаты диссертации докладывались на объединенном научном 
семинаре кафедр дифференциальных уравнении и прикладной мате-
матики и математической экономики (под руководством профессора 
А.П. Хромова и профессора С.И. Дудова); на 10-й Саратовской имней 
школе "Современные проблемы теории функций и их приближения" 
(Саратов, 2000 г.); на конференциях сотрудников механико-математи-
ческого факультета СГУ "Математика. Механика" (Саратов, 2000 г., 
2002 г.); на Воронежской зимней математической школе "Современ-
ные методы теории функций и смежные проблемы" (Воронеж, 2001 г.): 
на Воронежской весенней математической школе "Понтрягинские чте-
ния - ХПГ (Воронеж, 2002 г.). 
Публикации. 
Основные результаты дисертации опубликованы в работах, список 
которых приводится в конце автореферата. 
Структура диссертации. 
Работа состоит из введения, трех глав, разделенных на четырна-
дцать параграфов, и списка литературы (22 наименования). Общий 
объем диссертации — 120 страниц. 
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Содержгние работы 
В главе 1 рассматриваются всевозможные задачи оптимального 
управления (1), (2) при неотрицательно определенной матрице М й 
различных условиях, связывающих значения траектории на концах вре-
менного отрезка. В параграфе 1.1 приводится компактное доказатель-
ство теоремы существования и единственности решения задач (1). (2) 
в следующих случаях: 
- при неотрицательно определенной матрице М и услозиях 
S0x{t0) + Six(ti) = а, 
SoXfao) + Sixfa) = о, 
где So-Si — постоянные матрицы размера п х л. причем ранг матриц 
( S0 Si ), So + Si и S0 + SiA'(fi) равен n, X{t) — фундаментальная 
матрица решении системы x(f) = Ax{t) такая что X(t$) = Е„ — 
единичная матрица размера п х п. $o,S\ — постоянные матрицы раз-
мера т х п, причем ранг матрицы ^ - 1 ^ размера (гг + т) х 2п 
равен {п + ш), 0 < т < n; а, а — постоянные векторы размерности п 
и ш соответственно; 
- при положительно определенной матрице М и условиях 
Sox(t0) + Syx(ti) = а, 
гле So. S] — постоянные матрицы размера т х п, причем ранг матрицы 
(So Si ) равен m, а — вектор размерности т , 0 < т < 2 п. 
В параграфе 1.2 с использованием соотношений принципа макси-
мума Л.С. Понтрягина (3) из множества оптимальных траекторий рас-
сматриваемых задач выделены ^-параметрические. 1 < к < 2??. семей-
ства 
Mk,D4 = {*W € W^hpp 6 Rk : x(t) = Фx(t)(Dp + <*)}, 
где Ф2 ft) — первые n строк фундаментальной матрицы решений си-
стемы (3), D — постоянная матрица размера 2п х к ранга fc, d — по-
стоянный вектор размера 2n, р — вектор-параметр размерности к. 
В параграфе 1.3 введена в рассмотрение вектор-функция 
F(t,y, D,d) = D (Q^{t)D)-1 (у - Q^(t)d) + 4 
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где у < к < п. Здесь и всюду в дальнейшем через Q* обозначена 
постоянная матрица размера i х п, первые г столбцов которой соста-
вляют единичную матрицу, а остальные столбцы нулевые, 1 < г < п. 
Через обозначено множество нулей функции det (*)£)) на 
отрезке 
Точки множества Nk(D) разбивают отрезок [£<j.fi] на конечное чи-
сло непересекающихся интервалов h , ••• i Лп- Через Т = 
обозначена произвольным образом выбранная последовательность то-
чек таких, что т,- € /», г = 1 , т . 
Вводится В рассмотрение система линейных условий 
Qn-kx(t) = t 6 Т. (5) 
Здесь и всюду в дальнейшем через Qi обозначена постоянная матрица 
размера г х п, последние г столбцов которой образуют единичную ма-
трицу. а остацьные столбцы пулевые, 1 < г < п. 
Справедлива следующая теорема. 
Теорема 1.8 Если вектор-функция :г(£) есть решение системы 
х = Ах + bu[t, :i, я2 )* (б) 
где u(t,xi,x2,... ,£/.) определена по формуле 
U(ts Х\, Х2, • • • 1 Xk) = 
• Ь ^ Ф ^ - Л Ф ^ ) ) ^ (7) 
подчиненно е-системе линейных условий (5), и x^(t) непрерывна в точ-
ках множества Nk(D), то x(t) является функцией семейства 
Обратно, если х(t) есть функция семейства МkDd, то x(t) явля-
ется решением системы (6). где v{t,x определена по фор-
муле (7), подчиненным системе линейных условий (5). и непре-
рывна в точках множества Nk(D). 
Эта теорема, сформулированная для случая к = л, является улуч-
шением соответствующей теоремы А.П. Хромова [10]. 
Определение 1.3 Функцию, определенную равенством (7), назо-
вем функцией, синтезирующей семейство Mjs,D.d пРи I < к < п. 
Приведены примеры синтезирующих функций для некоторых к-
параметрических семейств оптимальных траекторий. 
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В параграфе 1.4 введена в рассмотрение вектор-функция 
где с С п + 1 < к < 2п. Через Nk{D) обозначено множество нулей 
функции det н а ^Р 6 3 1 ^ [го< 
Точки множества NK(D) разбивают отрезок -foi^i] на конечно* чи-
сло непересекающихся интервалов /1? /2, . I m • Через Т = 
обозначена произвольным образом выбранная последовательность то-
чек таких, что г,- £ /,, г = 1 , т . 
Справедлива, следующая теорема. 
Теорема 1.10 Если вектор-функция x(t) есть решение системы 
х = Ах + bu(t Tlх2 .zv^.rff®-1*..., z\k)). (8) 
где u(t,xi(t)sx2(t),... ,xn(t).x[n\t)<xy"+l)(t)^ ^ ' ( О ) определена по 
формуле 
„/* ~ ~ « «(»») __ п(~ ~ ~ > ь т , J ) 
u^t, xj , Х2ч • • • , -tn, Xj ) — y^Xi, Х2, • - • , Xj ^ Т J-i 
- Q1 ф[*> (t)F (t, (.г,, х 2 , . . . , хп, *<">, х ' п + 1 ) , . . . , .г[k~1]>)Г, D. d), (9) 
w x^(t) непрерывна в точках множества A^-(D), то x(t) является 
функцией семейства 
Обратно, если x(t) есть функция семейства то x(t) явля-
/ о \ /х (") ( "+П (А-) v 
етпея решением системы (8), где ?/(t.гь .г2 , . . . ,.гп,.г) ..rj rj ) 
определена по формуле (9), и непрерывна в тючках множества 
Определение 1.4 Функцию, определенную равенством (9). назо-
вем функцией, синтезирующей семейство M^p.j при n-f 1 < k <2п. 
Приведены примеры синтезирующих функций для некоторых к-
параметрических семейств оптимальных траекторий. 
Вышеизложенные теоремы 1.8, 1.10 являются основными результа-
тами первой главы настоящей работы. 
В параграфе 1.5 показано, что введенные ^-параметрические се-
менства могут быть выделены из множества оптимальных траекторий 
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рассматриваемых задач с помощью 2?? — к линейно независимых ста-
ционарных условий, связывающих значения траектории на концах вре-
менного отрезкг,. Приведены соответствующие примеры. 
Параграф 1.6 посвящен исследованию точек, в которых синтезиру-
ющие функции обращаются в бесконечность, а именно точек множеств 
Nk(D). Показано, что таких точек — конечное число. В простейшем 
случае рассматриваемых задач оптимального управления показано, что 
точек, в которых функции, синтезирующие /с-параметрически е семей-
ства оптимальных траекторий, обращаются в бесконечность, не более 
(2п — к)к штук. Сказаны случаи, когда множества точек, в которых 
синтезирующие функции n-параметрических семейств оптимальных 
траектории обращаются в бесконечность, пусты или содержат только 
одну точку. 
* 
В главе 2 рассматриваются всевозможные задачи оптимального 
управления (1), (2) при неотрицательно определенной матрице М и 
различных условиях, связывающих значения траектории на концах и 
в одной внутренней точке t = а временного отрезка. В параграфе 2.1 
доказана теорема существования и единственности решеиия задгч (1), 
(2) при неотрицательно определенной матрице М с закреплением тра-
ектории на концах и в точке t = а временного отрезка. 
В параграфе 2.2 с использованием соотношений принципа макси-
мума Л.С. Понтрягина (3), рассмотренных на [f<h or) U(or, tj], из множе-
ства оптимальных траекторий рассматриваемых задач выделены се-
мейства 
*Л.£>1АА 3p. q€ Rk : 
$ i (a ) (A ) P + d0) = «Ma-HA? + d,), 
= { t \ 
(t)(Dop + do), te [to,a], 
+ («Mi] 
где Ф1 (i) — есть первые тг строк фундаментальной матрицы решений 
системы (3), D0,Di — постоянные матрицы размера 2п х к ранга к. 
do,di — постоянные векторы размера 2n, Piq есть вектора-параметры 
размерности к, 1 < к < 2п. 
В параграфе 2.3 введены в рассмотрение вектор-функции 
F(t& = D{ ((Э'ФЛОД)-1 (у - Q^m) +di, г = 0,1, 
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где у € R*,1 < к < п. В параграфе 1.6 настоящей работы показано, что 
множества Nk(Do) нулей функции det {Qk$\{t)Do) на отрезке ко-
нечны, и множества A'i(Di) нулей функции det на отрезке 
[a.fi] конечны. 
Точки множества Л*(Д)) разбивают отрезок [/(ь^] на конечное чи-
сло непересекающихся интервалов Ii(Do), /2(^0)1 Im0(Bо)- Через 
T(Dq) = обозначена произвольным образом выбранная после-
довательность точек таких, что т; {= /,-(A)), i = 1, ш0. Точки множества 
Nk{Di) разбивают отрезок на конечное число непересекающихся 
интервалов J i (A ) , / 2 ( А ) , • W A ) - Через T(D\) = обо-
значена произвольным образом выбранная последовательность точек 
таких, что Ti {= h {D 1), г = 
Вводится в рассмотрение система линейных условий 
Q„-m(t) = Qn-k*i(t)F(t.Qkx(tlD0.d0l t е T(DQ), (10) 
Q n - k x { t ) = Q ^ i [ t ) F l t J ^ x { t ) 4 D l . d l ) . * € Г ( Я , ) . (11) 
Справедлива следующая теорема. 
Теорема 2.4 Если вектпр-функция х(£) € W^to, есть решение 
системы 
х - Ах + bu(t,xuxa...,xk), t 6 (12) 
где u(t,Xi,X2*... определена по формуле 
U (t, Х\. .< 2i Xk) — 
~ { ^ ( i i W - - 4 «Q«JJF( t , (asj r , ) T Dl,dl J, t 6 (cr.t,], 
подчиненное системе линейных условий (10), (11), ux^(t) непрерывна 
в точках множества (Nk(D0) (J Nfc{Di))\{a}, то x(t) является функ-
цией семейства M*iA)iDlA^. 
Обратно, если х(£) есть функция семейства M£Do^udoA' 1710 
является решением системы (12), где u(t,xi,x2y -.. , £*) определена по 
формуле (13), подчиненным системе условий (10), (11), ux^(t) непре-
рывна в точках множества (Л^(£>о) U Nk(Di))\{o:}. 
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Определение 2.1 Функцию, которая определена равенством (13). 
будем называть функцией. синтезирующей семейство D, Dl d при 
1 <k<n. 
Введены в рассмотрение вектор-функции 
F(*.„, Д , * > = A ((Qd^{t)) А ) " ( * - (Qk-%%{п) * ) + * . 
г = 0.1, 
где с € л + 1 < к < 2п. В п. 1.6 настоящей работы показано, что 
Xk(D0) нулей функции det ^ н а отрезке 
Qk-ПфЫ 
резке [a^i] конечны. 
Справедлива следующая теорема. 
Теорема 2.5 Если вектор-функция {= есть решение 
множества 
"(О, 
D1 ) на от-
системы 
i = Ax + bu(t,xi,...yxn,x{{l\...ix\k)), t е [£o<<*)[J(<Mi]' (14) 
где u(t. .Ti, .г2 .т„, .г*^, , v[k') определена по формуле 
( i Н\ т I (*) 
l l ( f r r r , » r(n + D J*)% _ )9[Ги?2 ) + -
х ], а 2, - • • , .t j . . . ,Xj ^ — \ (т*) \ Т 
/ » — 
- « З ' ф ' * ' ( г ) ^ , (Л. • • • - * ^ Г 1 1 ) 7 - Do. do). t € 1*0- <*]• 
£ = (9m9ti-u • - • ,<7ь 1) € w непрерывна в mочках множе-
ства (Nk(D0)\JNk(Di))\{a}, mo #(£) является функцией семейства 
Обратно, если x(f) есть функция семейства MJ^ Di dQ d], mo x(t) 
является решением системы (Ц). где v(tyxux2, • • • с^) 
определена по формуле (15). u непрерывна в точках множества 
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Определение 2.2 Функцию, которая определена равенством (15). 
будем называть функцией, синтезирующей семейство MJ ^  ^ при 
п + 1 < А- < 2п 
Приведены примеры синтезирующих функций для некоторых к-
параметрических семейств оптимальных траекторий. 
Вышеизложенные теоремы 2.4, 2.5 являются основными результа-
тами второй главы настоящей работы. 
В параграфе 2.4 показано, что введенные семейства ВД£,я0,£>,д, при 
условии а £ Nk[Di) могут быть выделены из множества оптимальных 
траекторий рассматриваемых задач с помощью линейных стационар-
ных условии, связывающих значения траектории на концах и в точке 
t = а временного отрезка. Приведены соответствующие примеры. 
В главе 3 рассматриваются всевозможные задачи оптимального 
управления (1). (2) при неотрицательно определенной матрице М и 
различных условиях, связывающих значения траектории на концах и 
в конечном числе 5 внутренних точек временного отрезка. 
Для простоты изложения введены обозначения а0 = to, ae+i = t\. В 
параграфе 3.1 доказана теорема существования и единственности ре-
шения задач (1), (2) при неотрицательно определенной матрице М с 
закреплением траектории в точках ay, j = 0, s + 1 временного отрезка. 
В параграфе 3.2 с использованием соотношений принципа макси-
мума (3), рассмотренных на [a0 ,ai)U (Lti^Ofn^+i)) I K ^ ^ + i L и з 
множества оптимальных траекторий рассматриваемых задач выделены 
семейства 
где — есть первые п строк фундаментальной матрицы решений 
системы (3), Do,Dx,... ,De — постоянные матрицы размера 2п х к 
ранга к, <fo,db... — постоянные векторы размера 2n, рр, j = 0,5, 
есть вектора-параметры размерности ку 1 < к 2п. 
В параграфе 3.3 введены в рассмотрение вектор-функции 
Fity.Dj.ij) = Dj (у - + dj, j = 0.». 
м°1 
fc.Do. ..,Dt.d0 df 
ЛА * = { € W}[to,ti] 3pj £ R\ j = Q,s: 
Ф i ) ( 1 + rfj - J ) = Ф П а / К ф ^ ч Ч ) , j =  
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где у С К*, 1 < Ч* < п. В п. 1.6 настоящей работы показано, что 
множества Л *(D3) нулей функции det (Qk'$i(t)Dj) на отрезке 
конечны, j = 0. s. 
Точки множества Nk(Dj) разбивают отрезок на конечное 
число непересекающихся интервалов I\{Dj)% I 2 I ™ { & )• Че-
рез T{D ) = {n}i=ftm7 обозначены произвольным образом выбранные 
последовательности точек таких, что т; G г — l ,mj, j = 0,5. 
Вводится в рассмотрение система линейных условии 
= f | TtAO, J = cu-
Справедлива следующая теорема. 
Теорема 3.4 Если, вектор-функция x(t) 6 Wj1 [ао.а.,-н] есть реше-
ние системы 
х = Ах + bu(t, X], 
t € [a0,ai)|J I |J(aj,aj+i) J (J(ar.<YJ+!], (17) 
\i=i 
где .r 1,a'2,определена no формуле 
u(t.Xi..l'2, . . . = 
г 
x F f,(.}'],.r2 14.) , Z V d 0 ) . t€[a0 ;Qi] , 
> 7 \ (1 8 ) 
подчиненное системе линейных условий (16). и x^'Ht) непрерывна, в 
точках множества (Uj=o Nk(Dj))\( Uj=i {аЛ)» то XW является функ-
цией семейства 
Обратноу если х(£) 
есть функция семейства *Dt do d ^^ 
является решением системы (171, где u(t, х^, #2, • • •»я*) определена 
по формуле (18), подчиненный системе линейных условий (16). и 
непрерывно в точках множества (Uj_0 Nk(Dj))\( UJ=i{aj})-
Определение 3.1 Функцию, которая определена равенством (18). 
будем называть функцией, синтезирующей семейство М£ dv dt 
при 1 < к < п. 
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Введены в рассмотрение вектор-функции 
Fity.D^=Dj ( ( Q t Ф 4 й ) ( к ) , л , ) 1 -
3 = о Я 
где г G Rfc, п + 1 < к < 2п. В п. 1.6 настоящей работы показано, что 
множества Nk(Dj) нулей функции (let н а отРсзк<? 
[aj, n-j+-J конечны, j = 0, s. 
Справедлива следующая теорема. 
Теорема 3.5 Если вектор-функция x(t) £ W2![a:o, ^ s+i] есть реше-
ние системы 
X —— Ах "4* 6u(£, Х\, Х2, . • - , Хп, Xj ,1'] , •. • , х j ), 
t € [ao,aO|J (J(ae ,ae + 1] , (19) 
г^е u{t.xux2, xn, x ^ , ,..., x^) определена no формуле 
vlt r ro r r (n) r (n+1) -
« . ,( j . J J1, . , , , .1 t(1 X J , .tj , . . . . X j J — 
g(xl xn,x^)T + x\k] ~Q^[k)(t)x 
9(x, r „ . ^ f + ^ - Q ^ W * 
xF' t. (xi c\k"l))T,Do,do\. t £ [a0,Q]], 
xF(t, ( x b . . . , x\ _ 1 ) ) Г , Dj.djJ, t e (Oj, aj+i], j = 1,5. 
g =i . . . 1) € IRn+1, и x(n)(t) непрерывна в точках множе-
ства ( т о x(t) является функцией семей-
с т в а чка:о.л 
Обратно. если x(t) есть функция семейства ' ^, то 
x(t) является решением системы (!9), где u(t,xь... ,xn,xi"\... 
определена по формуле (20), и x^(t) непрерывна в точках множества 
( и ; = о - а д ) ) \ ( и ; = , ш)-
Определение 3.2 Функцию, которая определена равенством (20), 
будем называть функцией, синтезирующей семейство dQ dt 
при п -+- 1 < к < 2гг. 
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Вьпиеизложенные теоремы 3.4, 3.5 являются основными результа-
тами третьей главы настоящей работы. 
В параграфе 3.4 показано, что введенные семейства do df 
при условиях otj £ Nk{Dj), j = I. ss могут быть выделены из множества 
оптимальных траекторий рассматриваемых задач с помошью линейных 
стационарных условий, связывающих значения траектории в точках a-j. 
j — 0, s + 1, временного отрезка. 
Автор выражает искреннюю благодарность научному руководи-
телю — профессору А.П. Хромову за поставленные задачи и большое 
внимание к работе. 
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